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@ Vorrichtung zur Erzeugung einer definierten Positionierung und Orientierung mindestens einer Plattform 

(g) An die Plattform der Vorrichtung sind Stabeiemente 
gelenkig angeschlossen. Eine Veranderung der Orientierung 
der Plattform kann nur uber zusatzliche Elemente erfolgen, 
deren Lage motorisch vera n den wird und die gleichzeitig mit 
der Positionierung gekoppelt sind. 

Um die Plattform mit hoher Genauigkeit und hoher Be- 
schleunigung einfach in die jeweilige Position bzw. Orientie- 
rung bringen zu konnen, sind die StabeJemente Teil eines 
Gelenkviereckes, dessen Winkellage motorisch zur Orientie- 
rung der Plattform einstellbar ist. 

Die Vorrichtung eignet sich zur Gestaltung raumlicher 
Maschinenkinematiken, um eine Plattform mit bis zu sechs 
Freiheitsgraden im Raurn zu bewegen. Die Plattform kann 
ein Werkzeug- oder ein WerkstGcktrager einer Werkzeugma- 
schine sein. 
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Beschreibung 

Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung zur Erzeu- 
gung einer defini rten Positionierung und Orientierung 
mindestens einer Plattform nach dem Oberbegriff des 
Anspruches 1. 

Es ist bekannt, die Plattform von sogenannten okta- 
edrischen Maschinen fiber sechs Teleskopbeine zu be- 
wegen. Sie ermoglichen die Bewegung in sechs unab- 
hangigen Freiheitsgraden. Die Teleskopbeine sind in 
Kugelgelenken oder kardanischen Gelenken gelagert 
und werden uber Gewindespindeln, Planetenrollspin- 
deln oder Linear- Direktantriebe angetrieben. Die An- 
triebe sind hierzu in die Teleskopbeine integriert Zwi- 
schen den Endpunkten an der Plattform und dem ortsfe- 
sten Grundgestellteil spannen die Teleskopbeine eine 
dreieckformige Flache auf. Die Gelenke sind am ortsfe- 
sten Gestell so angeordnet, daB die Verbindungslinien, 
die durch die Grundlinien der Dreieckflachen gebildet 
sind, ein Hexagon beschreiben. Alle Teleskopbeine sind 
von ihrem einen Ende uber nicht verschiebbare Gelen- 
ke am ortsfesten Grundgestell verbunden und mit ihren 
anderen Enden fiber nicht verschiebbare Gelenke an 
der Plattform befestigt Samtliche Teleskopbeine sind 
fiber einen Antrieb in ihrer Lange zwischen den jeweili- 
gen Gelenken verstellbar. Die zur Anwendung kom- 
menden Gewindespindeln haben Spiel, sind mechanisch 
nachgiebig und erlauben dadurch nur eine begrenzte 
Dynamik in einem Lageregelkreis bzw. nur eine be- 
grenzte Positioniergenauigkeit Da in jedem Teleskop- 
bein zahlreiche mechanische Elemente zur Bewegungs- 
erzeugung und Bewegungsubertragung untergebracht 
sind, sind diese Elemente vom jeweiligen Motor des 
Teleskopbeines bei einem Bewegungsvorgang mit zu 
beschieunigen. Dies reduziert das mogliche Beschleuni- 
gungsvermogen fur die Plattform. Eine Veranderung 
der Orientierung der Plattform kann nur fiber zusatzli- 
che Elemente erfolgen, deren Lage motorisch verandert 
wird und die gleichzeitig mit der Positionierung gekop- 
pelt sind. Darum mfissen auch bei konstanter Orientie- 
rung der Plattform alle Teleskopbeine der Positionsver- 
anderung folgen. 

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, die gat- 
tungsgemaBe Vorrichtung so auszubilden, daB die Platt- 
form mit hoher Genauigkeit und hoher Beschleunigung 
einfach in die jeweilige Position bzw. Orientierung ge- 
bracht werden kann. 

Diese Aufgabe wird bei der gattungsgemaBen Vor- 
richtung erfindungsgemaB mit den kennzeichnenden 
Merkmalen des Anspruches 1 gelost 

Bei der erfindungsgemaBen Vorrichtung sind die 
Stabelemente Teil eines Gelenkviereckes, dessen Win- 
kellage motorisch eingestellt werden kann. Die Stabele- 
mente sind fiber Gelenkpunkte miteinander verbunden, 
wobei die Winkellage der Stabelemente und damit der 
Plattform in den Gelenkpunkten motorisch verstellt 
werden kann. Die Antriebe fur die Positionierung und 
die Orientierung der Plattform werden entkoppelt, so 
daB beispielsweise bei konstanter Orientierung lediglich 
die Positionsanderung der Plattform vorgenommen 
wird. Die erfindungsgemaBe Vorrichtung zeichnet sich 
darum durch eine konstruktiv einfache Ausbildung aus. 

Weitere Merkmale der Erfindung ergeben sich aus 
den weiteren Ansprfichen, der Beschreibung und den 
Zeichnungen. 

Die Erfindung wird anhand einiger in den Zeichnun- 
gen dargestellter Ausffihrungsbeispieie naher erlautert 
Es zeigen 



Fig. 1 in schematischer Darstellung ein als Gelenk- 
viereck aus gebildetes Antriebssystem einer erfindungs- 
gemaBen Vorrichtung, 

Fig. 2 in einer Darstellung entsprechend Fig. 1 eine 
5 zweite Ausfuhrungsform eines Gelenkvierecks einer er- 
findungsgemaBen Vorrichtung, 

Fig. 3 eine dritte Ausfuhrungsform eines Gelenkvier- 
ecks einer erfindungsgemaBen Vorrichtung, 
Fig. 4 in einer Darstellung entsprechend Fig. 1 eine 
io vierte Ausfuhrungsform eines Gelenkvierecks einer er- 
findungsgemaBen Vorrichtung, 

Fig. 5 eine funfte Ausfuhrungsform eines Gelenkvier- 
ecks einer erfindungsgemaBen Vorrichtung, 
Fig. 6 in schematischer Darstellung eine erfindungs- 
15 gemaBe Vorrichtung, welche drei Gelenkvierecke auf- 
weist, 

Fig. 6a eine Vorderansicht der Vorrichtung gemaB 
Fig. 6, 

Fig. 6b eine Draufsicht auf die Vorrichtung gemaB 
20 Fig. 6, 

Fig. 7 in vereinfachter und perspektivischer Darstel- 
lung eine weitere Ausfuhrungsform einer erfindungsge- 
maBen Vorrichtung, 

Fig. 8 eine weitere Ausfuhrungsform einer erfin- 
25 dungsgemaBen Vorrichtung in vereinfachter perspekti- 
vischer DarsteUung, 

Fig. 9 in einer Darstellung entsprechend Fig. 8 eine 
weitere Ausfuhrungsform einer erfindungsgemaBen 
Vorrichtung, 

Fig. 9a eine Draufsicht auf die Vorrichtung gemaB 



30 



Fig. 9, 

Fig. 10 in perspektivischer und vereinfachter Darstel- 
lung eine weitere Ausfuhrungsform einer erfindungsge- 
maBen Vorrichtung, 
35 Fig. 11 eine Vorderansicht einer weiteren Ausfuh- 
rungsform einer erfindungsgemaBen Vorrichtung, 

Fig. 11a die Vorrichtung gemaB Fig. 11 in perspekti- 
vischer Darstellung, 

Fig. 12 in Seitenansicht eine weitere Ausfuhrungs- 
40 form einer erfindungsgemaBen Vorrichtung, 

Fig. 12a eine Draufsicht auf die Vorrichtung gemaB 
Fig. 12, 

Fig. 12b eine Seitenansicht der Vorrichtung gemaB 
Fig. 12, 

45 Fig. 13 eine weitere Ausfuhrungsform eines Gelenk- 
vierecks einer erfindungsgemaBen Vorrichtung, 

Fig. 14 eine Seitenansicht des Gelenkvierecks nach 
Fig. 13, 

Fig. 15 eine weitere Ausfuhrungsform eines Gelenk- 
50 vierecks einer erfindungsgemaBen Vorrichtung in ver- 
einfachter perspektivischer Darstellung, 

Fig. 15a eine Vorderansicht des Gelenkvierecks nach 
Fig. 15, 

Fig. 16 in Seitenansicht eine weitere Ausffihrungs- 
55 form eines Gelenkvierecks einer erfindungsgemaBen 
Vorrichtung, 

Fig. 16a das Gelenkviereck nach Fig. 16 in perspekti- 
vischer Darstellung, 
Fig. 17 eine Vorderansicht einer weiteren Ausffih- 
60 rungsform eines Gelenkvierecks der erfindungsgema- 
Ben Vorrichtung, 

Fig. 18 in vereinfachter und perspektivischer Darstel- 
lung eine weitere Ausfuhrungsform einer erfindungsge- 
maBen Vorrichtung, 

65 Fig. 18a eine Vorderansicht der Vorrichtung gemaB 
Fig. 18, 

Fig. 18b die Vorrichtung gemaB Fig. 18 in verstelher 
Lage, 
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Fig, 19 eine Draufsicht auf die erfindungsgemaBe 
Vorrichtung gemaB Fig. 18, 

Fig, 19a eine Vorderansicht der Vorrichtung gemaB 
Fig. 18b, 

Fig. 19b die Vorrichtung gemaB Fig. 19 mit verstell- 
ter Plattfonn in Draufsicht, 

Fig. 20 eine weitere Ausffihrungsform eines Gelenk- 
vierecks einer erfindungsgemaBen Vorrichtung in sche- 
matischer Darstellung. 

Mit den im folgenden beschriebenen Vorrichtungen 
konnen raumliche Maschinenkinematiken gestaltet 
werden, um eine Plattform mit bis zu sechs Freiheitsgra- 
den im Raum zu bewegen. Die Plattform kann ein 
Werkzeug- oder ein Werkstficktrager einer Werkzeug- 
maschine sein. Es ist auch moglich, Werkzeugtrager und 
Werkstucktrager jeweils mit einer Kinematik zu bewe- 
gen. 

Die Vorrichtungen werden aus Gelenkvierecken ge- 
bildet, die unterschiedlich gestaltet sein konnen. 

Fig. 1 zeigt ein derartiges Gelenkviereck mit vier 
rechtwinklig zueinander liegenden Staben SI bis S4, die 
an ihren Enden durch Gelenkpunkte GP1 bis GP4 mit- 
einander verbunden sind. Die Winkellage des Gelenk- 
viereckes in den Gelenkpunkten GP1 bis GP4 kann 
durch Antriebe versteilt werden. Hierffir ist ein Dreh- 
motor D vorgesehen, der ortsfest insbesondere maschi- 
nenfest, angeordnet ist und die Drehachse DA hat Die 
Drehrichtung des Drehmotors D ist in Fig. 1 mit einem 
Doppelpfeil gekennzeichnet Durch Drehen entgegen 
dem Uhrzeigersinn wird die in Fig. 1 durch eine gestri- 
chelte Linie dargestellte Lage des Gelenkviereckes er- 
reicht Da die Stabe SI bis S4 gelenkig mheinander 
verbunden sind, konnen die Stabe im erforderiichen 
MaBe gegeneinander schwenken. Der Stab S3 ist hier- 
bei durch eine nicht dargestellte, spater jedoch naher 
beschriebene Plattform zwangsgefuhrt Diese Zwang- 
fuhrung ist in Fig. 1 symbolisch mit S bezeichnet In der 
verstellten Lage sind die Gelenkpunkte mit GP1' bis 
GP4' bezeichnet. 

Bei der Ausfuhrungsform nach Fig. 2 erfolgt die Ver- 
anderung der Winkellage des Gelenkviereckes mittels 
eines langenveranderlichen Stabes. Die Stabe SI bis S4 
sind an ihren Enden fiber die Gelenkpunkte GP1 bis 
GP4 wieder gelenkig miteinander verbunden. Der Stab 

51 ist hierbei ortsfest angeordnet Im Stab S2 befindet 
sich ein Antrieb Z, mit dem die Lange des Stabes S2 
verandert werden kann. Als Antrieb Z kann eine Kol- 
ben-Zylinder-Einheit, eine Kugelrollspindel und derglei- 
chen vorgesehen sein. In diesem Falle besteht der Stab 

52 aus gegeneinander verstellbaren Stabteilen S2a und 
S2b. 

In Fig. 2 sind zwei unterschiedliche Lagen des Ge- 
lenkviereckes mit gestrichelten Linien dargestellt Wird 
der Antrieb Z so betatigt daB die Lange des Stabes S2 
vergroBert wird, gelangt der Antrieb in die Lage Z'. 
Hierbei ist der Stabteil S2a gegenuber dem Stab SI um 
den Gelenkpunkt GP2 verschwenkt worden, so daB er 
nunmehr die Lage S2a' einnimmt Auch die Winkellage 
des Stabes S3 hat sich durch die Langenveranderung 
des Stabes S2 geandert Der Stab S3 wird um den Ge- 
lenkpunkt GP3 im Raum versteilt, wobei der Gelenk- 
punkt GP4 in die Lage GP4' gelangt 

Wird der Antrieb Z so betatigt, daB die Lange des 
Stabes S2 verkiirzt wird, dann nimmt der Antrieb die 
Lage Z" ein. Da sich der Stab S2 verkiirzt hat, muB der 
Stab S3 um den Gelenkpunkt P3 sowie um den Gelenk- 
punkt P4 relativ schwenken. Im angenommenen An- 
wendungsfall bleibt der Gelenkpunkt GP3 ortsfest, so 
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daB bei der konstanten Lange des Stabes S3 der Ge- 
lenkpunkt GP4 beim Verkfirzen des Stabes S2 in die 
raumliche Lage GP4' und beim Verlangern des Stabes 
S2 in die raumliche Lage GP4' versteilt wird. Der Stab 
5 SI ist bei diesem Ausffihrungsbeispiel wiederum orts- 
fest angeordnet 

Fig. 3 zeigt ein Ausfuhrungsbeispiel eines Gelenk- 
viereckes, bei dem der Antrieb Z im Stab S3 vorgesehen 
ist so daB dessen Lange verandert werden kann. Der 
io Stab SI ist wiederum gestell- bzw. ortsfest angeordnet. 
In Fig. 3 ist mit gestrichelten Linien eine Lage darge- 
stellt, wenn mit dem Antrieb Z die Lange des Stabes S3 
verandert wird. Da wie beim vorigen Ausfuhrungsbei- 
spiel die anderen Stabe langenunveranderlich sind, wird 
15 die raumliche Lage des Gelenkpunktes GP4 sowie der 
Stabe S2 und S3 entsprechend verandert 

Werden die beschriebenen Gelenkvierecke innerhalb 
der noch zu beschreibenden Vorrichtung eingesetzt 
dann ist anstelle des Stabes S3 die Plattform P vorgese- 
20 hen. Sofern deren Position durch eine Langenverande- 
rung der Stabe erfolgt, bietet sich eine Anordnung nach 
Fig. 4 oder Fig. 5 an. 

Die Langenanderung des positionsbestimmenden 
Stabes S4 erfolgt bei der Ausfuhrungsform nach Fig. 4 
25 durch einen Motor M, der am Gestell G um die Achse 
DA drehbar gelagert ist Der Stab S4 ist fiber den Ge- 
lenkpunkt GP1 mit dem Stab SI verbunden. Sein Ende 
ist fiber den Gelenkpunkt GP2 mit dem Stab S2 verbun- 
den, der am anderen Ende fiber den Gelenkpunkt GP4 
30 mit der Plattform P verbunden ist, an der fiber den 
Gelenkpunkt GP3 auch der Stab S4 angelenkt ist Der 
Stab S2 kann mit dem Drehmotor D um einen Winkel a 
in die richtige Parallelposition zum Stab S4 zwangge- 
f fihrt werden- Hierffir ist der Stab S2 in zwei Zwangfuh- 
35 rungen ZF1 und ZF2 gefuhrt, die jeweils als Hfilsen 
ausgebildet sind. Die Zwangfuhrung ZF1 sitzt auf einem 
Stab ST1, der senkrecht zum Stab S4 gefuhrt ist Auf 
diesem Stab ST1 stfitzt sich der Drehantrieb D ab. Der 
Stab ST1 ist winkelf est mit dem Stab S4 ausgebildet, der 
40 im Ausfuhrungsbeispiel als Spindel ausgebildet ist Wird 
der Motor M betatigt, dann wird der Stab S4 in Rich- 
tung des Doppelpfeiles in Fig. 4 in seiner Achsrichtung 
verschoben. Ffir den Stab ST1 ist eine weitere Zwang- 
ffihrung ZF3 vorgesehen, die vorzugsweise als Hulse 
45 ausgebildet und starr mit der Zwangfuhrung ZF1 ver- 
bunden ist Die Achsen der beiden Zwangfuhrungen 
ZF1 und ZF3 liegen in einer Ebene und senkrecht zuein- 
ander. 

Auch die Zwangfuhrung ZF2 ist mit einer weiteren 
50 Zwangfuhrung ZF4 fest verbunden, die fiber einen Stab 
ST2 mit dem Motor M verbunden ist Die Achse der 
Zwangffihrung ZF4, die ebenfalls hfilsenformig ausge- 
bildet ist, liegt unter einem von 90° abweichenden Win- 
kel zur Achse der Zwangfuhrung ZF2. 
55 Wird mit dem Drehmotor D der Stab SI um die Dreh- 
achse DA, die senkrecht zum Stab S4 liegt geschwenkt, 
dann wird durch die Zwangfuhrungen ZF1, ZF2 ge- 
wahrleistet daB der Stab S2 parallel zum Stab S4 bleibt 
Da beim Verschwenken des Stabes SI jedoch der Ab- 
eo stand zwischen den zueinander parallelen Staben S2 
und S4 verandert wird, konnen die Stabe ST1 und ST2 in 
die Zwangfuhrungen ZF3 und ZF4 einfahren bzw. aus 
ihnen heraus fahren. Der Motor M, der am Gestell G 
drehbar gelagert ist kann um die Drehachse-DA ver- 
65 schwenken, die parallel zur Drehachse DA des Drehmo- 
tors D liegt 

Infolge der Verschwenkung des Stabes SI mittels des 
Drehantriebes D wird die Plattform P in eine gewunsch- 
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te Lage versteilt, die sich aus der Summe der Drehlagen 
des Stabes S4 zum Gmndgestell G und der gewfinsch- 
ten Verdrehung der Plattform P zum Gmndgestell G 
ergibt 

Der Motor M kann eine Kolben-Zyhnder-Einheit, ei- 
ne Kugelrollspindel oder dergleichen sein. 

Bei der Ausffihrungsforrn nach Fig. 5 dient zum Ver- 
schwenken des Stabes SI nicht ein Drehantrieb wie bei 
der vorigen Ausfuhrungsform, sondern ein Linearan- 
trieb Z. Er ist in einem Nebenzweig des Gelenkvierek- 
kes vorgesehen. Der Stab S2 ist fiber den Gelenkpunkt 
GP2 hinaus verlangert An diesem verlangerten Teil VT 
ist das eine Ende eines Armes Al starr befestigt, dessen 
anderes Ende fiber einen Gelenkpunkt GPS mit einem 
Stellarm SA gelenkig verbunden ist, in dem der Antrieb 
Z sitzt Dieser Stellarm SA kann die Kolbenstange des 
als Kolben-Zylinder-Einheit ausgebildeten Antriebes Z 
sein. Durch Ein- und Ausfahren dieses Stellarmes SA 
wird fiber den Arm Al der Stab S2 in seiner Langsrich- 
tung entsprechend verschoben. 

Der Antrieb Z sitzt auf einem Verbindungsarm VA, 
der fiber einen Gelenkpunkt GP6 mit einem Arm A2 
gelenkig verbunden ist, welcher starr an der Zwangffih- 
rung ZF3 befestigt ist. Der Arm A2 liegt in Verlange- 
rung des Stabes ST1. Im fibrigen ist das Gelenkviereck 
gleich ausgebildet wie das Ausffihrungsbeispiel nach 
Fig. 4. 

Durch Ein- bzw. Ausfahren des Stellarmes SA wird 
der Stab SI um den Gelenkpunkt GP1 um den ge- 
wfinschten Winkel a geschwenkt Die Zwangf uhrungen 
ZF1 und ZF2 sorgen wie beim vorigen Ausfuhrungsbei- 
spiel dafur, daB der Stab S2 parallel zum Stab S4 liegt 
Im ubrigen kann auf die Funktionsweise dieses Gelenk- 
viereckes auf die Ausfuhrungen zum Ausfuhrungsbei- 
spiel nach Fig. 4 verwiesen werden. 

Der Antrieb Z stfitzt sich ebenfalls auf dem Stab ST1 
ab, der senkrecht zum Stab S4 liegt und starr mit ihm 
verbunden ist Beide Stabe ST1 und S4 sind mittels des 
Gelenkpunktes GP1 schwenkbar, wenn der Stab SI mit- 
tels des Antriebes Z um den gewfinschten Winkel a 
geschwenkt wird. Der Antrieb Z ist ebenfalls am Stab 
ST1, der senkrecht zum Stab S4 liegt, abgestutzt. Auch 
bei dieser Ausfuhrungsform ergibt sich die Lage der 
Plattform P aus der Summe der Drehlagen des Stabes 
S4 zum Grundgestell G und der gewfinschten Verdre- 
hung der Plattform P zum Grundgestell G. 

Fig. 6 zeigt nun eine Vorrichtung, bei der drei Ge- 
lenkvierecke vorgesehen sind, um die Plattform P in 
jede gewunschte Raumlage zu verstellen. Diese Gelenk- 
vierecke sind entsprechend Fig. 1 ausgebildet Jedes 
Gelenkviereck ist mit einem Linearantrieb Al bis A3 
langs jeweils einer gestellfesten Linearffihrung Gl bis 
G3 verschiebbar. Die Linearfuhrungen Gl bis G3 liegen 
parallel zueinander. Die Linearfuhrungen Gl bis G3 
kdnnen selbstverstandlich auch winklig zueinander lie- 
gen. Dies gilt auch fur die weiteren Ausffihrungsformen. 
An jedem Linearantrieb Al bis A3 ist jeweils ein Stab 
SI jedes Gelenkviereckes um seine Achse drehbar gela- 
gert Wie anhand von Fig. 1 beschrieben worden ist, ist 
jeder Stab Si fiber die Gelenkpunkte GP1 und GP2 an 
seinen Enden gelenkig mit den Staben S2 und S4 ver- 
bunden, die uber die Gelenkpunkte GP3 und GP4 ge- 
lenkig mit der Plattform P verbunden sind. Die benach- 
bart zueinander liegenden Gelenkvierecke sind jeweils 
fiber zwei Gelenkpunkte mit der Plattform P verbun- 
den. In Fig. 6 ist der Einfachheit halber fur benachbarte 
Gelenkvierecke ein gemeinsamer Gelenkpunkt ge- 
zeichnet 



Die Gelenkpunkte GP1 bis GP3 sind Kugelgelenke, 
so daB die Stabe jede gewunschte Lage relativ zueinan- 
der einnehmen kdnnen. 

Die Linearf uhrungen Gl bis G3 sind vorteilhaft drei- 
5 eckformig zueinander angeordnet Je nach gewfinschter 
Raumlage der Plattform P wird mindestens ein Linear- 
antrieb langs der zugehorigen Linearffihrung verscho- 
ben. Wird beispieisweise der Linearantrieb Al langs der 
Linearffihrung Gl in Fig. 6 nach unten verschoben, 
io wahrend die Linearantriebe A2, A3 ihre gezeichnete 
Lage beibehalten, dann wird die Plattform P entspre- 
chend um die Gelenkpunkte mit den den Linearantri - 
ben A2, A3 zugeordneten Gelenkvierecken geschwenkt 
Auf diese Weise kdnnen auch zwei oder alle drei Linear- 
is antriebe verschoben werden, um die Plattform P in die 
gewunschte Raumlage zu verstellen. 

Bei der Vorrichtung gemaSFig. 7 werden ein Gelenk- 
viereck entsprechend Fig. 1 und zwei Gelenkvierecke 
entsprechend Fig. 2 eingesetzt Die Vorrichtung hat 
20 wiederum die parallel zueinander liegenden gestellfe- 
sten Linearfuhrungen Gl bis G3, auf denen jeweils ein 
Linearantrieb Al bis A3 verschiebbar ist Die drei Ge- 
lenkvierecke tragen die Plattform P, die gelenkig mit 
den Gelenkvierecken verbunden ist Wie bei der vori- 
25 gen Ausfuhrungsform sind an den Linearantrieben Al 
bis A3 die Stabe SI um ihre Achse drehbar gelagert Das 
dem Linearantrieb Al zugeordnete Gelenkviereck 
weist im Stab S2 den Antrieb Zl auf, mit dem die Lange 
des Stabes S2 in der beschriebenen Weise verandert 
30 werden kann. Im Stab S4 des dem Linearantrieb A2 
zugehorigen Gelenkviereckes sitzt der Antrieb Z2, mit 
dem die Lange des Stabes S4 verandert werden kann. 
Durch gezielte langenveranderung der Stabe S2 bzw. 
S4 kann die Neigungslage der Plattform P in der ge- 
35 wfinschten Weise verandert werden. Darfiber hinaus 
kann die Lage der Plattform P im Raum auch durch 
Verschieben der Linearantriebe Al bis A3, gegebenen- 
falls in Kombination mit der Langenveranderung min- 
destens des einen Stabes S2 oder S4, vorgenommen 
40 werden. Die Vorrichtung nach Fig. 7 stellt eine vierach- 
sige Einheit dar. In Fig. 7 ist die Plattform P in einer 
horizontalen Lage angeordnet 

In Fig. 8 hat die mit ausgezogenen Linien dargestellte 
Vorrichtung die gleiche Lage wie in Fig. 7. Mit gestri- 
45 chelten Linien ist die Lage dargestellt, wenn die Lange 
der Stabe S2 und S4 mittels der motorisch verstellbaren 
Antriebe Zl und Z2 verandert worden ist Mit dem Mo- 
tor Zl ist der Stab S2 verkurzt worden, so daB die 
Plattform P an der zugehorigen Anlenkseite angehoben 
50 wird. Auch die Lange des Stabes S4 ist mit dem Antrieb 
Z2 entsprechend geandert worden Die Plattform 
nimmt dann die geneigte Lage P' ein. Das dem Linear- 
antrieb A3 zugeordnete Gelenkviereck kann, falls dies 
notwendig sein sollte, um die Achse des Stabes SI ge- 
55 gentiber dem Linearantrieb A3 schwenken. Zusatzlich 
kdnnen die Linearantriebe Al bis A3 langs der Linear- 
fuhrungen Gl bis G3 verschoben werden, um die ge- 
wunschte Raumlage der Plattform P zu erreichen. Bei 
der beschriebenen Langenveranderung der Stabe S2, S4 
60 wird die Plattform P um die Achse A geschwenkt, wel- 
che durch die beiden Gelenkpunkte GP3 und GP4 geht 
Bei der Vorrichtung nach Fig. 9 sind zwei Gelenkvier- 
ecke entsprechend Fig. 2 vorgesehen, die mit den Line- 
arantrieben Al und A2 langs der parallel zueinander 
65 liegenden Linearf fihrungen Gl und G2 verschiebbar 
sind. Jeweils ein Stab S2 der beiden Gelenkvierecke ist 
durch jeweils einen Antrieb Zl, Z2 in der beschriebenen 
Weise langenveranderbar. Auf der Linearffihrung G3, 
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die parallel zu den Linearfuhrungen Gl, G2 verlauft, 
sitzt der Linearantrieb A3, der iediglich fiber einen Stab 
S5 gelenkig rnit der Plattform P verbunden ist Der Stab 
S5 ist fiber einen Gelenkpunkt GP5 mit dem Linearan- 
trieb A3 und fiber einen Gelenkpunkt GP6 mit der Platt- 
form P verbunden. Dieser Gelenkpunkt GP6 ist bei- 
spielsweise in halber Breite des zugehorigen Randes der 
Plattform P vorgesehen. Die Stabe S2 der die Antriebe 
Zl, Z2 aufweisenden Gelenkvierecke sind mit der Platt- 
form P gelenkig verbunden. Wird mit dem Antrieb Zl 
die Lange des dem Linearantrieb Al zugeordneten Ge- 
lenkviereckes verandert, wird die Plattform P um die 
Achse A geschwenkt Wird mit dem Antrieb Z2 der Stab 
S2 des dem Linearantrieb A2 zugeordneten Gelenkvier- 
eckes verandert, wird die Plattform P um die Achse B 
geschwenkt Selbstverstandlich konnen auch bei dieser 
Ausffihrungsform die beiden Antriebe Zl, Z2 gleichzei- 
tig betatigt werden, um eine entsprechende Raumlage 
der Plattform P zu erreichen. Zusatzlich konnen die Li- 



10 



15 



mit dem Drehantrieb Dl verbundenen Stabes SI ge- 
schwenkt wird Wie die Fig. 11, 11a zeigen, andert sich 
infoige der Drehung der Plattform P in die vertikale 
Lage die Schraglage der Stabe des dem Linearantrieb 
Al zugeordneten Gelenkviereckes sowie des Stabes S5. 

In gleicher Weise kann auch der Drehmotor Dl beta- 
tigt werden, um das entsprechende Gelenkviereck um 
90°, bezogen auf die Ausgangslage gemaB den Fig. 11, 
11a (ausgezogene Linien), zu drehen. In diesem Falle 
wird die Plattform P ebenfalls in eine senkrechte Lage 
verstellt, die aber zu den beiden in Fig. 11a erkennbaren 
Lagen senkrecht-liegt Der-Linearantrieb A2 muB dann 
dementsprechend langs der Linearfuhrung G2 verscho- 
ben werden, um die Schwenkung der Plattform P zu 
ermoglichen. 

Fig. 12 zeigt eine Vorrichtung, mit der die Plattform P 
fiber eine verhaltnismaBig lange Strecke x bewegt wer- 
den kann. Bei dieser Ausffihrungsform sind zwei zuein- 
ander parallele gestellfeste Linearfuhrungen Gl und G2 



nearantriebe Al bis A3 langs der Linearfuhrungen Gl 20 vorgesehen, die im Gegensatz zum vorigen Ausffih- 



bis G3 verf ahren werden. 

Bei der Vorrichtung gemaB Fig. 10 sind an den Line- 
arantrieben Al und A2 Drehmotoren Dl und D2 vorge- 
sehen, mit denen die Gelenkvierecke um senkrecht zu 
den Linearfuhrungen Gl, G2 liegende Achsen ge- 
schwenkt werden konnen. Die Gelenkvierecke selbst 
entsprechen der Ausfuhrungsform gemaB Fig. 1. Der 
Linearantrieb A3 ist wie bei der vorigen Ausfuhrungs- 
form fiber den Stab S5 gelenkig mit der Plattform P 
verbunden. Durch diese Drehmotoren Dl, D2 werden 
die Stabe SI um die beschriebene Achse in Richtung der 
Doppelpfeile in Fig. 10 geschwenkt. Die Winkel der Ge- 
lenkvierecke werden zwangweise mittels der Drehmo- 
toren Dl und D2 verstellt. Wird der Drehmotor Dl 
betatigt, erfolgt eine Verstellung fur die Achse A. Beim 
Betatigen des Drehmotors D2 erfolgt eine Winkelver- 
stellung fur die Achse B. Das dem Linearantrieb Al 
zugeordnete Gelenkviereck ist vierachsig, wahrend 
durch Hinzunahme des linearantriebes A2 mit dem 



rungsbeispiel horizontal liegen, selbstverstandlich aber 
auch vertikal oder schrag angeordnet sein konnen. Auch 
bei den fibrigen, beschriebenen und noch zu beschrei- 
benden Vorrichtungen mussen die Linearfuhrungen 
25 selbstverstandlich nicht vertikal angeordnet sein, son- 
dern konnen auch entsprechende schrage Lage haben. 

Langs der linearfuhrung Gl ist der Linearantrieb Al 
verf ahrbar. Auf der Linearfuhrung G2 sind zwei Linear- 
antriebe A2 und A3 verf ahrbar angeordnet Am Linear- 
antrieb Al ist der Drehmotor Dl angeordnet, dessen 
Drehachse senkrecht zur Linearfuhrung Gl liegt Mit 
diesem Drehantrieb Dl kann das Gelenkviereck um die 
Achse B gedreht werden. Das Gelenkviereck ist ent- 
sprechend Fig. 1 ausgebildet und gelenkig mit der Platt- 
form P verbunden. 

Der Linearantrieb A2 tragt ein Gelenkviereck ent- 
sprechend dem Ausffihrungsbeispiel nach Fig. 2 mit 
dem Antrieb Zl, mit dem der Stab S2 des Gelenkvierek- 
kes in der Lange verandert werden kann. Der Linearan- 



30 



35 



Drehantrieb D2 und zugeordnetem Gelenkviereck eine 40 trieb A3 schlieBlich ist fiber den Stab S5 gelenkig mit der 



ffinfachsige Kinematik entsteht 

Die Fig. 11 und 11a zeigen die Vorrichtung gemaB 
Fig. 10 in Seitenansicht und in perspektivischer Darstel- 
lung, wobei mit gestrichelten Linien jeweils eine ver- 
stellte Lage der Plattform P dargesteUt ist. Die mit aus- 
gezogenen Linien dargestellte Lage entspricht der Posi- 
tion der Plattform P in Fig. 10, in der sie horizontal im 
Raum im Bereich zwischen den Linearfuhrungen Gl bis 
G3 angeordnet isl Wird mit dem Drehmotor D2 das 
Gelenkviereck um die senkrecht zur Linearfuhrung G2 
liegende Achse in Richtung des eingezeichneten Dop- 
pelpfeiles gedreht, gelangt das Gelenkviereck in die in 
den Fig. 11, 11a mit gestrichelten Linien dargestellte 
Lage, in der sich das Gelenkviereck in einer die Dreh- 



45 



50 



Plattform P verbunden. Fig. 12a zeigt diese Vorrichtung 
in Richtung der Achse Z. Die Plattform P steht aus der 
Zeichenebene heraus. Fig. 12b zeigt die Vorrichtung in 
x-Richtung. 

Soli die Plattform P um die in x-Richtung liegende 
Achse A gedreht werden, wird der Antrieb Zl betatigt, 
wodurch die Lange des Stabes S2 des dem Linearan- 
trieb A2 zugeordneten Gelenkviereckes verandert wird. 
Soli hingegen die Plattform P um die in y-Richtung lie- 
gende Achse B gedreht werden, wird der Drehantrieb 
Dl betatigt, so daB das zugehorige Gelenkviereck um 
die Achse B geschwenkt wird. Falls notig, konnen bei 
der Verstellung der Plattform P die entsprechenden Li- 
nearantriebe Al bis A3 langs der zugehorigen Linear- 



achse des Drehmotors D2 sowie die Linearfuhrung G2 55 ffihrungen Gl,G2inenisprechendem MaBe verschoben 



enthaltenden Ebene liegt. Der Stab S5 wird hierbei ge- 
genfiber dem Linearantrieb A3 in die mit gestrichelten 
Linien angegebene Lage geschwenkt Gleichzeitig muB 
der Linearantrieb Al in die Stellung Al' langs der Line- 
arfuhrung Gl verschoben werden, da beim beschriebe- 
nen Drehen mittels des Drehmotors D2 die Plattform P 
aus der horizontalen Lage in die vertikale Lage P' ge- 
dreht wird. Da die Stabe des dem Linearantrieb Al 
zugeordneten Gelenkviereckes in ihrer Lange nicht ver- 
anderbar sind, muB der Linearantrieb in die Position Al ' 
verf ahren werden. Hierbei wird der Drehmotor Dl 
nicht betatigt, so daB beim Verfahren des Linearantrie- 
bes Al das Gelenkviereck Iediglich um die Achse des 



60 



65 



werden. Infoige des Drehmotors Dl ist das entspre- 
chende Gelenkviereck vierachsig ausgebildet 

Die zuvor beschriebenen Ausfuhrungsbeispiele be- 
treffen Gelenkvierecke, die bei einer Verstellung der 
Stabe stets Bewegungen in einer Ebene durchffihren. 
Die im folgenden beschriebenen Gelenkvierecke und 
Vorrichtungen sind so ausgebildet, daB in den Staben 
selbst eine Drehbarkeit vorgesehen ist Dadurch kann 
ebenfalls die Orientierung und Lage der Plattform im 
Raum verandert werden. Die hierzu erforderlichen 
Drehbewegungen konnen motorisch kontinuierlich er- 
folgen, beispielsweise fiber Servoantriebe mit oder ohne 
Getriebe und dergleichen. Es sind aber auch diskret 
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einstellbare, fixierbare Positionen mittels Indexstiften, 
Vielkeilwellen, automatisierten formschlQssigen Verbin- 
dungen mittels Hilf senergie und dergleichen moglich. 

Fig. 13 zeigt ein Gelenkviereck, bei d m in den Sta- 
ben jeweils ein motorischer Antrieb Dl bis D4 unterge- 5 
bracht ist Das Gelenkviereck hat somit die Stabe Sl/Sl' 
mit dem Drehmotor Dl, S2/S2' mit dem Drehmotor D3, 
S3/S3' mit dem Drehmotor D4 und S4/S4' mit dem 
Drehmotor D2. Wird beispielsweise der Stabteil SI' mit 
dem Drehmotor Dl um seine Achse gegenuber dem 10 
Stabteil SI rotatorisch verdreht, ergibt sich die in 
Fig. 13 mit gestrichelten Linien angegebene Lage. Die 
Stabe Sl/Sl ' und S3/S3' sowie S2/S2 7 und S4/S4' bilden 
dann zueinander windschiefe Geraden im Raum. Im 
Ausgangszustand (ausgezogene linien) verlaufen die 15 
Stabe Sl/Sl ' und S3/S3' sowie S4/S4' und S2/S2' jeweils 
parallel zueinander. Nach der beschriebenen Drehung 
durch Verdrehen des Stabteiles SI' mittels des Drehmo- 
tors Dl verlaufen dann die Stabe Sl/Sl' und S3/S3' 
senkrecht zueinander. 20 

Um das Gelenkviereck raumiich verdrehen zu kon- 
nen, ist mindestens ein motorisch angetriebener Frei- 
heitsgrad notwendig. Zusatzlich sind mindestens drei 
passive Drehgelenke in benachbarten Staben erforder- 
lich. Wenn im Ausfuhrungsbeispiel nach Fig- 13 der 25 
Drehmotor Dl der aktive Drehmotor ist, sind die Dreh- 
motoren D2 bis D4 die passiven Drehgelenke, da sie 
nicht drehbar angetrieben werden. Es konnte aber auch 
der Drehmotor D3 motorisch angetrieben sein. In die- 
sem Falle stellen die Drehmotoren Dl, D2 und D4 passi- 30 
ve Drehgelenke dar. Es konnen aber auch zwei, drei 
oder vier motorisch betriebene Drehgelenke vorhanden 
sein. Diese wflrden bei einer der Anordnung entspre- 
chenden Konstruktion die Verdrehsteifigkeit erhdhen. 

Die Gelenkpunkte GP1 bis GP4, mit denen die jewei- 35 
ligen Stabe an ihren Enden gelenkig miteinander ver- 
bunden sind, konnen so gestaltet sein, daB sie nur einen 
Freiheitsgrad aufweisen, der beim Ausfuhrungsbeispiel 
nach Fig. 13 in der Zeichenebene liegt Die Gelenk- 
punkte GP1 bis GP4 konnen aber auch als Kugelgelen- 40 
ke ausgebildet sein, wie sich beispielhaft aus Fig. 16 er- 
gibt. Es sind dann nur zwei rotatorische Freiheitsgrade 
in den parallel zueinander liegenden Staben S2/S2' und 
S4/S4' notwendig, wobei mindestens eines der Drehge- 
lenke motorisch betrieben sein muB. 45 

Fig. 14 zeigt das Gelenkviereck gemaB Fig. 13 in Sei- 
tenansicht Mit ausgezogenen Linien ist wiederum die 
Ausgangslage dargestellt, wahrend mit gestrichelten Li- 
nien diejenige Lage des Gelenkviereckes gekennzeich- 
net ist, die sich beim Verdrehen mittels des Drehantrie- 50 
bes Dl im Stab Sl/Sl' ergibt. 

Bei der Ausfuhrungsform nach Fig. 15 sind die paral- 
lel zueinander liegenden Stabe S2/S2' und S4/S4' je- 
weils mit einem Drehantrieb D2, Dl versehen. Der Stab 
SI, der an seinen Enden die Gelenkpunkte GP1 und 55 
GP2 aufweist, ist parallel zum Stab S3 angeordnet, der 
fiber die Gelenkpunkte GP3 und GP4 in der beschriebe- 
nen Weise gelenkig mit den angrenzenden Staben 
S4/S4' und S2/S2' verbunden ist. Der Stab S3 sitzt auf 
einer senkrecht zu ihm verlaufenden Welle eines Dreh- 60 
antriebes D, der gestellfest angeordnet ist Die Dreh- 
achse DA des Drehantriebes D liegt in halber Breite des 
Stabes S3. Mit dem Drehantrieb D kann der Stab S3 um 
die Achse DA gedreht werden. Dadurch wird das Ge- 
lenkviereck aus seiner mit ausgezogenen Linien be- 65 
stimmten Bewegungsebene herausgedreht In den 
Fig. 15 und 15a ist der Stab S3 so weit mit dem Drehan- 
trieb D gedreht worden, daB er senkrecht zu seiner 
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Ausgangslage liegt Da der Drehantrieb D gestellfest ist, 
wird der gegenuberliegende Stab SI translatorisch in 
die Steliung SI' v rschobeit Infolge der Drehung d s 
Stabes S3 andern auch die Stabe S2/S2' und S4/S4' ihre 
Raumlage, wie durch die gestrichelten Linien in den Fig. 
15 und 15a angegeben ist Mit den Drehantrieben Dl, 
D2 konnen daruber hinaus die Stabteile S4' und S2' in 
der beschriebenen Weise gegenuber dem Stabteil S4, S2 
um ihre Achsen gedreht werden. 

Der Drehantrieb D, der eine Orientierungsanderung 
durch die Anderung der Winkellage in den Gelenkpunk- 
ten erzeugt, kann auch an einem der anderen Stabe des 
Gelenkviereckes vorgesehen sein. 

Bei den beschriebenen Ausfuhrungsformen der Ge- 
lenkvierecke nach den Fig. 13, 15 und 16 ist die Orientie- 
rung des Stabes S3/S3' zu Sl/Sl' bzw. SI zu S3 jeweils 
in einem Freiheitsgrad zwanggefuhrt Diese Zwangfuh- 
rung kann durch einen zusatzlichen Freiheitsgrad ver- 
hindert werden, so daB beliebige Orientierungen zwi- 
schen den Staben Sl/Sl' und S3/S3' bzw. SI und S3 
eingestellt werden konnen. Hierzu ist mindestens ein 
aktives Schubgelenk Zl zum Beispiel in den Stab S4/S4, 
zu integrieren. Es konnen aber auch zwei zusatzliche 
aktive Schubgelenke Zl und Z2 in die Stabe S4/S4' und 
S2/S2' integriert werden. 

Die Fig. 16 und 16a zeigen ein Gelenkviereck, bei 
dem in den zueinander parallelen Staben S4/S4' und 
S2/S2' jeweils ein Drehantrieb Dl, D2 sitzt Mit ihnen 
konnen die Stabteile S4' und S2' rotatorisch angetrieben 
werden. Dadurch wird beispielsweise der Stab S3 aus 
seiner mit aus gezogenen Linien dargestellten Aus- 
gangslage in die mit gestrichelten Linien angedeutete 
verstellte Lage S3' geschwenkt Wahrend beim Ausfuh- 
rungsbeispiel nach Fig. 15, 15a das Gelenkviereck mit- 
tels des zusatzlichen Drehantriebes D aus seiner ur- 
sprunglichen Bewegungsebene herausgedreht wird, ist 
bei der Ausfuhrungsform nach den Fig. 16, 16a zum 
Herausdrehen des Gelenkviereckes aus der urspriingii- 
chen Bewegungsebene (ausgezogene Linien) vorgese- 
hen, die Stabteile S2' und S4' mittels der Drehantriebe 
Dl, D2 zu drehen. Einer der beiden Drehantriebe Dl, 
D2 ist aktiv, d. h. mit ihm wird die Drehbewegung er- 
zeugt Der andere Drehantrieb ist lediglich passiv, d. h. 
er ist als Drehgelenk ausgebildet 

In Fig. 17 ist das Gelenkviereck nach Fig. 16, 16a dar- 
gestellt, bei dem zwei zusatzliche aktive Schubgelenke 
Zl und Z2 in die Stabe S2/S2' und S4/S4' integriert sind. 
Mit den aktiven Schubgelenken Zl, Z2 wird in der b - 
schriebenen Weise die Lange des jeweiligen Stabes 
S2/S2' und S4/S4' verandert Mit den in diesen Staben 
befindlichen Drehantrieben Dl, D2 kann zusatzlich der 
Stabteil S2', S4' um seine Achse gedreht werden. In Fig. 
17 ist mit gestrichelten Linien der Fall dargestellt, daB 
mit dem aktiven Schubgelenk Zl die Lange des Stabele- 
mentes S2/S2' vergroBert worden ist Dadurch andert 
sich die Winkellage der Stabe S3 und S2/S2' in der 
angegebenen Weise. Werden solche Gelenkvierecke in 
einer Vorrichtung eingesetzt, wird durch diese Ausbil- 
dung das Systemverhalten wesentlich verbessert 

Die Schubgelenke Zl, Z2 konnen Kolben-Zylinder- 
Einheiten, Spindel-Mutter-Systeme und dergleichen 
sein. 

Fig. 18 zeigt ein Ausfuhrungsbeispiel einer Vorrich- 
tung, welche Gelenkvierecke entsprechend Fig. 13 auf- 
weist wobei in die Stabe S2/S2' und S4/S4' jeweils ein 
Schubgelenk Zl, Z2 integriert ist Die Vorrichtung hat 
die zueinander parallelen gestellf esten Linearf uhrungen 
Gl bis G3, auf denen jeweils ein Linearantrieb Al bis 
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A3 verstellbar angeordnet ist Mit den Linearantrieben 
A 1 bis A3 erfolgt die Positionierung der Plattform P. 

Die drei den Linearantrieben Al bis A3 zugeordneten 
Gelenkvierecke sind jeweils gleich ausgebildet, so daB 
im folgenden nur das dem Linearantrieb Al zugeordne- 5 
te Gelenkviereck beschrieben wird, Es hat den Stab 
Sl/Sl', der senkrecht zur Linearfuhrung Gl liegt und 
drehbar im Linearantrieb Al gelagert ist Mit dem 
Drehantrieb Dl kann der Stabteil SI' urn seine Achse 
gegenuber dem Stabteil SI in der beschriebenen Weise 10 
gedreht werden. An seinen Enden ist der Stab Sl/Sl' in 
der beschriebenen Weise gelenkig mit den Staben 
S2/S2' und S4/S4' verbunden, in denen ebenfalls jeweils 
ein Drehantrieb D3 bzw. D2 liegt Mit ihnen konnen die 
Stabteile S4' und S2' um ihre Achsen gegenuber den 15 
anderen Stabteilen S4 und S2 gedreht werden. Parallel 
zum Stab SI /SI' liegt der Stab S3/S3', der die zueinan- 
der parallelen Stabe S2/S2 7 und S4/S4' gelenkig mitein- 
ander verbindet Auch in diesem Stab S3/S3' sitzt der 
Drehantrieb D4, mit dem der Stabteil S3' gegenuber 20 
dem Stabteil S3 um seine Achse gedreht werden kann. 

In den Staben S2/S2' und S4/S4' sitzt auBerdem je- 
weils ein aktives Schubgelenk Zl, 22. Mit ihnen kann die 
Lange der Stabe S2/S2' und S4/S4' in der beschriebenen 
Weise verandert werden. Mit den Drehantrieben Dl bis 25 
D4 und den Schubgelenken Zl, Z2 kann die Plattform P 
in die erforderliche Orientierungslage verstellt werden. 
Die Plattform P ist gelenkig mit den Gelenkvierecken 
der Vorrichtung verbunden. 

Fig. 18b zeigt betspielhaft eine verstellte Lage der 30 
Plattform P. Mit den aktiven Schubgelenken Zl, Z2 in 
den verschiedenen Gelenkvierecken ist die Plattform P 
aus der horizontalen Lage gemaB den Fig. 18 und 18a in 
eine senkrechte Lage geschwenkt worden. Die 
Schwenkachse wird hierbei durch den Stab S3/S3' des 35 
dem Linearantrieb A2 zugehorigen Gelenkviereckes 
bestimmt Mit den verschiedenen aktiven Schubgelen- 
ken laBt sich somit die Plattform in jede erforderliche 
Raumlage bezuglich ihrer Orientierung einstellen. Die 
Stabe der Gelenkvierecke konnen hierbei die erforderli- 40 
chen Dreh- und Schwenkbewegungen ausfuhren 

Hg. 19 zeigt die Vorrichtung gemaB Fig. 18 in Drauf- 
sicht, wobei die Plattform P ihre horizontale Lage ein- 
nimmt Fig. 19a zeigt in Vorderansicht die Vorrichtung, 
deren Plattform in die vertikale Lage P' verschwenkt 45 
worden ist 

Fig. 19b zeigt eine Draufsicht auf die Vorrichtung, 
wenn sich die Plattform in ihrer vertikalen Lage P' be- 
findet Da die den Linearantrieben Al und A3 zugeord- 
neten Gelenkvierecke mit ihren Staben an den oberen 50 
und unteren Ecken der Plattform P' angreifen, sind diese 
Gelenkvierecke aus ihrer urspriinglichen Bewegungs- 
ebene herausgedreht worden, so daB die Anlenkpunkte 
der Gelenkvierecke an der Plattform P' vor und hinter 
der Zeichenebene liegen. Die hierzu notwendigen Lage- 55 
veranderungen der Stabe dieser Gelenkvierecke sind 
infolge der beschriebenen Ausbildung einf ach mdglich. 

Fig. 20 schlieBlich zeigt eine Vorrichtung, bei der eine 
weitere Moglichkeit der Anderung der Orientierung der 
Plattform P uber die Winkeilage der Gelenkpunkte GP1 60 
bis GP4 des Gelenkviereckes mdglich ist Die Gelenk- 
punkte GP2 und GP3 werden uber den zusatzlichen 
Linearantrieb A2, der sich auf demselben Grundaufbau 
bewegt wie der Linearantrieb Al, in ihrern Abstand 
zueinander verandert Wird der Linearantrieb A2 aus 65 
der mit aus gezogenen Linien dargestelhen Ausgangsla- 
ge in die mit gestrichelten Linien angedeutete Lage A2' 
verfahren, ergibt sich eine Orientierungsanderung der 



Plattform P in die Position P'. Selbstverstandlich konnen 
auch bei dieser Anordnung in den Staben, wie in den 
Fig. 13 bis 17 beispielhaft dargestellt, zusatzliche Stell- 
antriebe zur Orientierungsanderung ttber das raumtiche 
Gelenkviereck angeordnet sein. 

Patentanspruche 

1. Vorrichtung zur Erzeugung einer definierten Po- 
sitionierung und Orientierung mindestens einer 
Plattform, an die Stabelemente gelenkig ange- 
schlossen sind, dadurch gekennzeichnet, daB die 
Stabelemente (SI bis S4) Teil mindestens eines Ge- 
lenkviereckes sind, dessen Winkeilage motorisch 
zur Orientierung der Plattform (P) einstellbar ist 

2. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB mindestens ein Stabelement (SI bis 
S4) des Gelenkviereckes motorisch verstellbar ist 

3. Vorrichtung nach Anspruch 1 oder 2, dadurch 
gekennzeichnet daB zum Einstellen der Winkeilage 
ein Drehantrieb (D, Dl bis D4) vorgesehen ist 

4. Vorrichtung nach Anspruch 3, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB mit dem Drehantrieb (D) das Stabele- 
ment (SI) um eine winklig, vorzugsweise senkrecht 
zu ihm liegende Achse (DA) drehbar ist 

5. Vorrichtung nach Anspruch 1 oder 2, dadurch 
gekennzeichnet, daB die Winkeilage durch eine mo- 
torische Verstellung der Lange wenigstens eines 
Stabelementes (SI bis S4) des Gelenkviereckes er- 
folgt 

6. Vorrichtung nach Anspruch S, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB ein Schubgelenk (Z, Zl, Z2) zur Lan- 
genverstellung des Stabelementes (SI bis S4) vor- 
gesehen ist 

7. Vorrichtung nach Anspruch 6, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB das Schubgelenk (Zl, 212) innerhalb 
des Stabelementes (S 1 bis S4) liegt 

8. Vorrichtung nach Anspruch 6, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB das Schubgelenk (Z) uber rnindestens 
einen Verbindungsarm (Al) mit dem langenver- 
stellbaren Stabelement (SI bis S4) verbunden ist 

9. Vorrichtung nach einem der Anspruche 1 bis 8, 
dadurch gekennzeichnet, daB die Winkeilage durch 
Drehen wenigstens eines Teils eines Stabelementes 
(SI bis S4) um seine Achse einstellbar ist 

10. Vorrichtung nach Anspruch 9, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB im Stabelement (SI bis S4) ein Dreh- 
antrieb (Dl bis D4) angeordnet ist, mit dem ein 
Stabteil (SI' bis S4') des Stabelementes um seine 
Achse gegenuber dem anderen Stabteil drehbar ist 

11. Vorrichtung nach einem der Anspruche 1 bis 10, 
dadurch gekennzeichnet, daB das Gelenkviereck 
zur Einstellung der Winkeilage quer zu seiner Ebe- 
ne aus ihr herausbewegbar ist 

12. Vorrichtung nach Anspruch 11, dadurch ge- 
kennzeichnet daB das eine Stabelement (S3) um 
eine Quermittelachse mittels des Drehantriebes (D) 
drehbar ist 

13. Vorrichtung nach einem der Anspruche 1 bis 12, 
dadurch gekennzeichnet, daB im Stabelement (SI 
bis S4) ein Drehantrieb (Dl bis D4) und ein Schub- 
gelenk (Z, Zl, Z2) angeordnet sind. 

14. Vorrichtung nach einem der Anspruche I bis 1 3, 
dadurch gekennzeichnet, daB die Plattform (P) an 
wenigstens zwei, vorzugsweise an drei Gelenkvier- 
ecken aufgehangt ist 

15. Vorrichtung nach einem der Anspruche 1 bis 14, 
dadurch gekennzeichnet, daB zumindest ein Ge- 
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lenkviereck mit mindestens emem Linearantrieb 
(Al bis A3) zur Positionierung der Plattform (P) 
verst Ubarist. 

16. Vorrichtung nach Anspruch 15, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB zwei Stabelemente des Gelenk- 5 
vierecks mit jeweils einem Linearantrieb (Al, A2) 
gelenkig verbunden sind. 

17. Vorrichtung nach Anspruch 16, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB beide Linearantriebe (Al, A2) 
auf einer gemeinsamen Linearfuhrung (G) verfahr- 10 
bar sind 
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